Cel ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z metodami modelowania ukfadow
dynamicznych z zastosowaniem sztucznych sieci neuronowych (SN). Do
aproksymaciji funkcji nieliniowych modelowanego obiektu nalezy zastosowaé funkcje
sigmoidalne.

Wstep teoretyczny
Dynamiczne réwnanie ruchu uktadu ma postac:
M(y)y+Clyy)y+G(y)=u

gdzie M(.), C(.) oraz G(.) to nieznane macierze, u jest wektorem sterowan.

Dynamiczne réwnanie ruchu w przestrzeni stanu bedzie miato postacé:
.i.. — f{.].',H} . .x'{l"})—.l'ﬂ.
gdzie x jest wektorem stanu a f(.) wektorem nieznanych funkcji. Funkcje znajdujgce

sie w wektorze f(.) nalezy aproksymowac siecig neuronowg. Dodajgc i odejmujgc
wektor Ax powyzsze réwnanie przeksztaicimy do postaci:

X=Ax+G(x.u)

gdzie G(x,u) = f (x,u) — Ax i A jest macierzg HurwitZa.
Zadania do wykonania

Wyznaczy¢ neuronowy identyfikator oraz przeprowadzi¢ badania symulacyjne dla
wymuszenia u(t)=1(t). Zbudowa¢ model emulatora z zastosowaniem SN RVFL, dla
obiektu dynamicznego opisanego rownaniem:

g) b, v+ b, 7+ .5':';1{!},,__{-'] =%

dla wspotczynnikdw b2, b1, b0, ktdérych wartosci podano w tabeli. Przyktad opisu
obiektu dynamicznego nalezy dobra¢ zgodnie z nr zespotu.
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Podstawiajgc wartosci do wzoru otrzymujemy:

2.5y 4+ 3.5y2 + sin(5y) = u
X1 =Y
X, =Y

Zapisujgc rownanie w przestrzeni stanu otrzymamy:

x| _ X2

x,] — [-1.4x5 —0.4sin(5x,) + 0.4u

Dodajaciodejmujgc wektor Ax otrzymamy:

%] _[a;, O [Xl] + X2 = A1Xy

x,] [0 a,]lx,] " [-1.4x7 — 0.4 5in(5x,) — a,x, + 0.4u
Do aproksymacji nieliniowej funkcji:

Xy — Q1% ]

G(x,u) = [—1.4x§ — 0.4 sin(5x,) — a,x, + 0.4u

oraz sie¢ neuronowa opisang zaleznoscia:

y =W"p(x)

Struktura emulatora ma postac:

I;% = [al 0 ] [DE] + WP (x,u)
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